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@ Hydraulische Servolenkung fur Kraftfahrzeuge 

(57) Die Erfindung betrifft eine hydraulische Servolenkung fur 
Kraftfahrzeuge, bei der das Lenkhandrad einen Sollwertge- 
ber betatigt, der uber eine Regelstrecke mit einem die 
Lenkversteliung der Fahrzeuglenkrader bewirkenden Stell- 
motor wirkverbunden ist. Sobald die vom Steilmotor aufzu- 
bringenden Stellkrafte einen Schwellwert Oberschreiten, 
wird der Steilmotor bei seiner Arbeit von einem hydrauli- 
schen Servomotor unterstutzt. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine hydraulische Servolen- 
kung fur Kraftfahrzeuge mit einem als mechanisehe An- 
triebsverbindung zwischen einem Betatigungsorgan 5 
und Fahrzeuglenkradern angeordneten Lenkgetriebe 
mit einem gegen Federkraft aus einer Normallage aus- 
riickbaren Element, dessen Lage in Abhangigkeit von 
den zwischen den Fahrzeuglenkradern und dem Betati- 
gungsorgan iibertragenen Kraften veranderbar ist mit 10 
einer durch Lageanderungen des genannten Elementes 
steuerbaren, normal geschlossenen Servoventilanord- 
nung und mit einem von der Servoventilanordnung ge- 
steuerten hydraulischen Servomotor, der mit den Fahr- 
zeuglenkradern bzw. der den Fahrzeuglenkradern zu- 15 
geordneten Seite des Lenkgetriebes gekoppelt ist 

Eine derartige Servolenkung ist Gegenstand der 
DE43 07 890A1. Da bei dieser bekannten Servolen- 
kung das Servoventil normal geschlossen ist, d. h. eine 
sogenannte geschlossene Mitte aufweist, kann in Ge- 20 
radeausstellung der Lenkung bei verschwindender 
Handicraft keinerlei Druckmedienstrom auftreten, so 
daB in solchen Betriebszustanden auch keinerlei Lei- 
stung benotigt wird. Erst wenn das Lenkhandrad mit 
einer mehr oder weniger groBen Handkraft beauf- 25 
schlagt wird, offnet die Servoventilanordnung und stellt 
eine Verbindung zwischen Servomotor und Druckquel- 
le bzw. Druckspeicher her. Bislang haben sich derartige 
Systeme nicht durchgesetzt. Dies dflrf te darauf beruhen, 
daB das Offnungsverhalten von Servoventilanordmm- 30 
gen mit geschlossener Mitte nicht vollig unproblema- 
tisch ist und dazu fiihrt, daB die Servounterstiitzung des 
Servomotors vergleichsweise unsanft einsetzL 

Im iibrigen zeigt die DE 43 07 890 Al die Moglich- 
keit, die Servounterstiitzung erst bei einem Mindest- 35 
wert der aufzubringenden Handkraft wirksam werden 
zu lassen. Hierzu ist vorgesehen, daB das eingangs ge- 
nannte ausruckbare Element mit Federvorspannung in 
seine Normallage gedrangt wird. AuBerdem zeigt die 
genannte Druckschrift, daB die Servoventilanordnung 40 
sitzgesteuerte Venule aufweisen kann, um in der normal 
geschlossenen Lage eine hohe Dichtigkeit gewahrlei- 
sten zu konnen. 

Bei derzeit ublichen serienmaBigen Servolenkungen 
ist eine sogenannte offene Mitte vorgesehen, d. h. die 45 
Servoventilanordnung wird auch dann standig von hy- 
draulischem Druckmedium durchstromt, wenn sich die 
Lenkung in Geradeausstellung befindet und zur Auf- 
rechterhaltung dieser Stellung keinerlei Handkraft am 
Lenkhandrad notwendig ist Dementsprechend wird fur 50 
die Aufrechterhaltung des Druckmedienstromes standig 
Leistung benotigt Der Vorteil dieser Konstruktionen 
liegt in einem guten Betriebsverhalten, d. h. die Servo- 
kraft wird feinfiihlig gesteuert und setzt sehr sanft ein. 
Dies beruht auch darauf, daB normal offene Servoventi- 55 
lanordnungen regelmaBig nach Art von Schieberventi- 
len ausgebildet sind, die einen zwischen Steuerkanten 
ausgebildeten Offnungsquerschnitt mit veranderlicher 
GroBe aufweisen. 

Aus der DE 39 18 987 Al ist eine hydraulische Servo- eo 
lenkung fur Kraftfahrzeuge mit mechanischer Zwangs- 
kopplung zwischen einer Lenkhandhabe und den ge- 
lenkten Fahrzeugradern bekannt, wobei eine steuerbare 
Servoventilanordnung sowie ein davon gesteuerter hy- 
draulischer Servomotor vorgesehen sind, der mit den 65 
geienkten Fahrzeugradern antriebsgekoppelt ist Bei 
dieser bekannten Servolenkung betatigt die Lenkhand- 
habe einen Sollwertgeber, der iiber eine Regelstrecke 



mit einem als Betatigungsorgan angeordneten Stellmo- 
tor zusammenwirkt der als Elektromotor ausgebildet 
ist Dieser Stellmotor dient dazu, an der Lenkhandhabe 
ein Riickwirkungsmoment bzw. eine Riickwirkungs- 
kraft zu erzeugen, und zwar in Abhangigkeit von vorge- 
gebenen Parameters Beispielsweise kann die Lenkung 
bei hoherer Fahrgeschwindigkeit "schwergangiger" 
werden, d. h. es muB eine erhohte Handkraft im Ver- 
gleich zu den an den geienkten Fahrzeugradern wirken- 
den Lenkkraften aufgewandt werden. Dariiber hinaus 
kann der Stellmotor im Sinne eines zusatzlichen Servo- 
aggregates fur Notfalle dienen. 

Die DE 43 42 451 Al bezieht sich auf eine elektrische 
Servolenkung mit mechanischer Zwangskopplung von 
Lenkhandrad und geienkten Fahrzeugradern. Das 
Lenkhandrad betatigt einen Sollwertgeber, der iiber ei- 
ne Regelstrecke mit dem elektrischen Servomotor zu- 
sammenwirkt Dieser ist iiber ein Schneckengetriebe 
mit den geienkten Fahrzeugradern gekoppelt 

SchlieBlich zeigt die DE 44 38 929 CI die Moglichkeit 
mit einer Lenkhandhabe lediglich einen Sollwertgeber 
zu betatigen, der dann seinerseits uber eine Regelstrek- 
ke mit einem Stellantrieb zur Steuerung der geienkten 
Fahrzeugrader zusammenwirkt wobei gemaB der 
DE 44 38 929 CI ein Hydraulikaggregat vorgesehen ist 
welches durch ein von der Regelstrecke betatigtes Steu- 
erventil gesteuert wird. Diese bekannte Lenkung ahnelt 
Steuersystemen, wie sie in Flugzeugen zur Betatigung 
von Flugelklappen und Hohen- sowie Seitenleitwerken 
eingesetzt werden. Dort wird oftmals ebenfalls auf eine 
mechanisehe Zwangskopplung zwischen Steuerhandha- 
be und den Steuerorganen, d. h. den Flugelklappen und 
Hohen- sowie Seitenleitwerken, verzichtet Diese auch 
als "Fly by wire" bezeichneten Anlagen sind inzwischen 
derart sicher, daB sie nicht nur in militarischen Fluggera- 
ten sondern auch in zivilen Passagierflugzeugen einge- 
setzt werden. 

Aufgabe der Erfindung ist es nun, auch bei einer Fahr- 
zeuglenkung ein derartiges Konzept zu verwirklichen 
und unter Verwendung moglichst vieler und erprobt er 
Teile herkommlicher Servolenkungen einerseits einen 
geringen Energiebedarf und andererseits ein komfort- 
ables, gut handhabbares Betriebsverhalten zu gewahr- 
leisten. 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB dadurch gelost 
daB eine Lenkhandhabe einen Sollwertgeber betatigt 
der iiber eine Regelstrecke mit einem als Betatigungsor- 
gan angeordneten Stellmotor zusammenwirkt und daB 
das ausruckbare Element erst bei groBeren iibertrage- 
nen Kraften bzw. Drehmomenten eine zur Verstellung 
der Servoventilanordnung ausreichende Verschiebung 
ausfuhrt 

Die Erfindung beruht auf dem allgemeinen Gedan- 
ken, die bisher iibliche mechanisehe Zwangskopplung 
zwischen Lenkhandhabe bzw. Lenkhandrad und den 
Fahrzeuglenkradern aufzutrennen und mittels der 
Lenkhabe bzw. des Lenkhandrades und der Regelstrek- 
ke einen entfernt angeordneten Stellmotor zu betatigen, 
der dann seinerseits die Lenkbetatigung der Fahrzeug- 
lenkrader ubernimmt wobei der Stellmotor vom Servo- 
motor unterstiitzt werden kann. Dabei ist jedoch die 
Steuerung der Servoventilanordnung derart ausgebil- 
det, daB die Servoventilanordnung erst dann aus ihrer 
Normallage ausgelenkt werden kann, wenn zwischen 
Stellmotor und Fahrzeuglenkradern Krafte iibertragen 
werden, die einen vorgegebenen Schwellwert iiber- 
schreiten. Werden zwischen Stellmotor und Fahrzeug- 
lenkradern nur geringe Krafte iibertragen, ubernimmt 
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der Stellmotor die Lenkarbeit allein. Dies hat zur Folge, 
daB ohne weiteres eine Servoventilanordnung mit ge- 
schlossener Mitte eingesetzt werden kann. Denn bei 
groBeren zwischen Stellmotor und Fahrzeuglenkradern 
iibertragenen Kraften ist auch ein eventueH "unsanfte- 
res" Ansprechen des Servomotors unkritisch. Aufgrtmd 
der Regelung konnen Schwankungen der Belastung des 
Stellmotors, der beim Einsetzen der Servounterstut- 
zung des Servomotors bereits unter einer vorgegebe- 
nen Last steht, ohne weiteres kompensiert werden. 

Im Ergebnis ist also der Stellmotor in grundsatzlich 
gleicher Weise wie bei einer herkommlichen Servolen- 
kung das Lenkhandrad mit den Fahrzeuglenkradern ge- 
koppelt, so daB sich insgesamt eine sehr weitgehende 
Analogie zu herkommlichen Servolenkungen ergibt 

Durch den Wegf all der ublicherweise sonst vorhande- 
nen Lenksaule zwischen Lenkhandrad und Lenkgetrie- 
be wird wesentlich weniger Einbauraum benotigt, 
gleichzeitig entfallt eine Vielzahl reibungsbehafteter 
Drehlager. 

GemaS einer bevorzugten Ausfuhrungsform der Er- 
findung kann der genannte Schwellwert so bemessen 
sein, daB die Servounterstiitzung im wesentlichen nur 
bei Lenkmanovern bei sehr langsamer Fahrt, beispiels- 
weise bei Rangiermanovern, einsetzt, d. h. wenn relativ 
groBe Lenkkrafte erzeugt werden miissen. Dagegen 
werden "normale" Lenkmanover im wesentlichen nur 
vom Stellmotor ausgefiihrt. 

In konstruktiv bevorzugter Weise ist der Stellmotor 
mit den Fahrzeuglenkradern fiber eine Schnecke sowie 
ein damit kammendes Schneckenrad antriebsgekoppelt, 
wobei die vom Stellmotor betatigte Schnecke eine — 
beispielsweise axiale — Beweglichkeit gegen Feder- 
spannung hat und die Servoventilanordnung steuert. 

Im iibrigen wird hinsichtlich bevorzugter Merkmale 
der Erfindung auf die Anspruche sowie die nachfolgen- 
de Erlauterung der Zeichnung verwiesen, anhand der 
besonders vorteilhafte Ausfiihrungsformen beschrieben 
werden. 

Dabei zeigt 

Fig. 1 eine schematisierte Gesamtdarstellung der er- 
findungsgemaBen Servolenkung, 

Fig. 2 eine erste Ausfuhrungsform einer Antriebs- 
kopplung zwischen einem Elektromotor und dem Lenk- 
getriebe, sowie der Steuerung der Servoventilanord- 
nung, 

Fig. 3 eine abgewandelte Ausfuhrungsform der An- 
ordnung nach Fig. 2 und 

Fig. 4 eine weitere abgewandelte Ausfuhrungsform. 

GemaB.Fig. 1 besitzt ein nicht naher dargestelltes 
Kraftfahrzeug eine hintere Achse mit im dargestellten 
Beispiel unlenkbaren Radern 1 und eine Vorderachse 
mit lenkbaren Radern 2. Diese sind in grundsatzlich be- 
kannter Weise fiber Spurstangen 3 mit einer Zahnstan- 
ge 4 gekoppelt, derart, daB bei Langsverschiebungen 
der Zahnstange 4 in der einen oder anderen Richtung 
ein Lenkeinschlag der Vorderrader 2 in der einen oder 
anderen Richtung bewirkt wird. 

Die Zahnstange 4 kammt mit e'mem Ritzel 5, welches 
fiber eine Ritzelwelle 6 drehfest mit einem Schnecken- 
zahnrad 7 verbunden ist Das Schneckenzahnrad 7 ist 
antriebsmaBig mit einer Schnecke 8 verbunden, die axial 
beweglich, jedoch drehfest mit der Ausgangswelle 9 ei- 
nes Elektromotors 10 verbunden ist und durch eine in 
Fig. 1 nicht dargestellte Federanordnung in eine axiale 
Mittellage gedrangt wird. Je nach Richtung und GroBe 
des zwischen Schnecke 8 und Schneckenzahnrad 7 
iibertragenen Drehmoment es wird die Schnecke 8 ge- 
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gen die vorgenannte Federanordnung mehr oder weni- 
ger weit in der einen oder anderen Richtung axial verla- 
gert 

Dieser Axialhub der Schnecke 8 steuert ein Ventila- 
5 ggregat 12, welches in weiter unten dargestellter Weise 
ein als Servomotor angeordnetes doppeltwirkendes 
Kolben-Zylinder-Aggregat 13 steuerbar mit einem hy- 
draulischen Druckspeicher 14 bzw. einem relativ druck- 
losen Hydraulikreservoir 15 verbindet Die Kolbenstan- 

io ge des Kolben-Zylinder- Aggregates 13 wird durch ein 
unverzahntes Teilstuck bzw. Verlangerungsstuck der 
Zahnstange 4 gebildet 

Der Druckspeicher 14 wird bei Bedarf mittels einer 
Hydraulikpumpe 16 geladen, die saugseitig mit dem Re- 

15 servoir 15 verbunden ist. 

Mittels eines Lenkhandrades 17 wird ein elektrischer 
bzw. elektronischer Sollwertgeber 18 betatigt, dessen 
Ausgang mit dem Eingang eines elektrischen bzw. elek- 
tronischen Reglers 19 verbunden ist, dessen Istwertein- 

20 gang an den Ausgang eines Istwertgebers 20 ange- 
schlossen ist, der mit der Zahnstange 4 zusammenwirkt 
und dessen Signale die Istlage der Zahnstange und da- 
mit die Lenkwinkel der Vorderrader 2 wiedergeben. 
Ausgangsseitig ist der Regler 19 fiber eine Treiberschal- 

25 tung 21 mit dem Elektromotor 10 zu dessen Steuerung 
verbundea 

Die dargestellte Lenkung arbeitet wie folgt: 
Der Fahrer betatigt in gewohnter Weise das Lenkhand- 
rad 17. Damit gibt der Sollwertgeber 18 einen Sollwert 

30 fur den an den Vorderradern 2 einzustellenden Lenk- 
winkel vor. Der Regler 19 vergleicht den vom Sollwert- 
geber 18 gelieferten Sollwert mit dem vom Istwertgeber 
20 gelieferten Istwert und steuert fiber die Treiberschal- 
tung 21 entsprechend dem Soll-Istwert-Vergleich den 

35 Elektromotor 10 an, derart, daB der Istwert des Lenk- 
winkels auf den Sollwert eingestellt wird. Bei derartigen 
Lenkmanovern wird die Schnecke 8 entsprechend den 
zwischen der Schnecke 8 und dem Schneckenzahnrad 7 
iibertragenen Kraften bzw. Drehmomenten mehr oder 

40 weniger weit in der einen oder anderen Richtung axial 
verschoben. Bei geringen iibertragenen Kraften bzw. 
Drehmomenten ist diese Axialverschiebung hinreichend 
gering, so daB das Ventilaggregat 12 in seiner darge- 
stellten Lage bleibt, in der beide Seiten des Kolben-Zy- 

45 linder-Aggregates 13 mit dem Hydraulikreservoir 15 
verbunden und gegeniiber dem Druckspeicher 14 abge- 
sperrt sind. Somit werden die Lenkrader 2 bei Obertra- 
gung geringer Krafte bzw. Drehmomente zwischen 
Schnecke 8 und Schneckenzahnrad 7 ausschlieBlich vom 

so Elektromotor 10 gesteuert Sobald zwischen Schnecke 8 
und Schneckenzahnrad 7 groBere Krafte bzw. Drehmo- 
mente iibertragen werden, wird die Schnecke 8 hinrei- 
chend weit in der einen oder anderen Richtung verscho- 
ben, so daB entweder das Ventil 12' oder das Ventil 12" 

55 des Ventilaggregates 12 aus der dargestellten Normalla- 
ge in Richtung seiner anderen Lage verstellt wird. Dies 
hat zur Folge, daB jeweils eine Seite des Kolben-Zylin- 
der-Aggregates 13 mit dem Druckspeicher 14 bzw. der 
Druckseite der Pumpe 16 verbunden wird, wobei diese 

60 Verbindung einen mehr oder weniger groBen Drossel- 
widerstand aufweist. Die andere Seite des Kolben-Zy- 
linder-Aggregates 13 bleibt mit dem Reservoir 15 ver- 
bunden. Damit erzeugt das Kolben-Zylinder-Aggregat 
13 eine hydraulische Stellkraft, die den Elektromotor 10 

55 bei seiner Lenkarbeit unterstutzt 

Bei der erfindungsgemaBen Anordnung kann ein ver- 
gieichsweise leistungsschwacher und damit kompakter 
Elektromotor 10 angeordnet sein. Sobald groBere Kraf- 
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te zur Lenkbetatigung der Vorderrader 2 notwendig 13 verbundenen Radialbohrungen 30 fiber die Axialboh- 

werden, wird der Elektromotor 10 hydraulisch mitteis rungen 34 der Ventilkorper 33 mit dem Hydraulikreser- 

des als Serve ~iotor vorgesehenen Kolben-Zylinder- Ag- voir 15 verbunden sind, wird also bei hinreichender Ver- 

gregates 13 . -iterstutzt Die Kleinheit des Elektromo- schiebung der Schnecke 8 die Radialbohrung 30 eines 

tors 10 wire noch dadurch gefordert, daB zwischen 5 der Ventile 12' und 12" mit der Radialbohrung 31 dieses 

Schnecke 8 und Schneckenzahnrad 7 ein groBeres Ventiles verbunden, da dessen Ventilkorper 33 mit sei- 

Obersetzungsverhaltnis auftritt, d. h. im Vergleich zum nem SchlieBteil 33' von der Ringstufe 32 abhebt und die 

Schneckenzahnrad 7 fiihrt die Schnecke 8 bei einer Verbindung zum Hydraulikreservoir 15 durch den 

Lenkverstellung der Vorderrader 2 viele Umdrehungen SchlieBkorper 37 abgesperrt wird. 

aus. 10 Die Anordnung der Fig. 3 unterscheidet sich von der 

GemaB Fig. 2 ist die Schnecke 8 an beiden axialen Anordnung nach Fig. 2 im wesentlichen nur dadurch, 

Enden ihrer Schneckenverzahnung in Radiallagern 22 daB jede der Lagerscheiben 26 jeweils eines der Ventile 

axial verschiebbar drehgelagert Zur Axiallagerung die- 12' und 12" des Ventilaggregates 12 betatigt 

nen an der Schneckenwelle angeordnete Ringscheiben Grundsatzlich kann gemaB Fig. 4 eine einzige der bei- 

23, die auf ihrer von der Schnecke 8 abgewandten Stirn- 15 den Lagerscheiben 26 auch dann beide Ventile 12' und 

seite jeweils an einem auf der Schneckenwelle axial fe- 12" betatigen, wenn diese auf der gleichen Stirnseite der 

sten Abstutzring 24 axial festgehalten werden. Auf den jeweiligen Lagerscheibe 26 angeordnet sind. In Fig. 4 ist 

einander zugewandten Seiten der Ringscheiben 23 sind dazu der SchlieBkorper 37 des Ventiles 12" fiber ein 

Axiallager 25 angeordnet, die jeweils zwischen eine der Koppelelement 38 mit der Lagerscheibe 26 antriebsver- 

Ringscheiben 23 und eine von zwei Lagerscheiben 26 20 bunden. 

geschaltet sind, die mitteis Tellerfedern 27 gegen die Fur den Fall, daB das Ventilaggregat 12(vgl.insbeson- 

zugewandten Stirnseiten der Ringscheiben 23 gespannt dere Fig. 1) klemmen sollte, kann zwischen den An- 

sind. Diese Tellerfedern 27 sind an stationaren Gehause- schlussen des Kolben-Zylinder-Aggregates 13 ein im 

teilen28abgestutzt Normalfall geschlossenes Absperrventil angeordnet 

Bei Axialverschiebungen der Schnecke 8 fiihren auch 25 sein. Dieses Absperrventil wird bei Fehlfunktion des 

die Lagerscheiben 26 eine entsprechende Axialverschie- Ventilaggregates 12 automatisch geofmet, so daB das 

bung aus. Dementsprechend kann in Fig. 2 eine der Lag- Kolben-Zylinder- Aggregat wenn es als Gleichlaufag- 

erscheiben, im dargestellten Beispiel die rechte Lager- gregat ausgebildet ist, auf Freilauf geschaltet wird und 

scheibe 26, zur Steuerung des Ventilaggregates 12 ge- die Lenkrader 2 allein durch den Elektromotor 10 beta- 

nutzt werden. 30 tigt werden. 

Im dargestellten Beispiel sind die Ventile 12' und 12" Gegebenenfalls kann das Absperrventil in seiner Of- 

des Ventilaggregates 12 als sitzgesteuerte Ventile aus- fenstellung nicht nur beide Kammern des Koiben-Zylin- 

gebildet, welche jeweils ein Ventilgehause 29 mit einer der-Aggregates 13 miteinander sondern auch mit dem 

gestuften axialen Sackbohrung aufweisen. Das Ventil- Reservoir 15 verbinden. In diesem Fall wird das Kolben- 

gehause 29 besitzt zwei Radialbohrungen 30 und 31, die 35 Zylinder- Aggregat 13 auch dann, wenn es nicht als 

in Axialrichtung des Gehauses 29 voneinander beab- Gleichlaufaggregat ausgebildet ist, bei geoffnetem Ab- 

standet sind, wobei zwischen diesen Radialbohrungen sperrventil auf Freilauf geschaltet 
30 und 31 eine Ringstufe 32 angeordnet ist, an der sich 

die axiale Sackbohrung im Gehause 29 zu ihrem ge- Patentanspruche 
schlossenen Ende hin erweitert. Diese Ringstufe 32 40 

wirkt als Sitz mit einem Ventilkorper 33 zusammen, der 1. Hydraulische Servolenkung fur Kraftfahrzeuge 

von einer Axialbohrung 34 durchsetzt wird und einen mit 

kegelartigen SchlieBteil 33', der mit dem von der Rings- — einem als mechanische Antriebsverbindung 

tufe 32 gebildeten Sitz zusammenwirkt aufweist. An zwischen einem Betatigungsorgan und Fahr- 

seinem vom SchlieBteil 33' entfernten axialen Ende ist 45 zeuglenkradern angeordneten Lenkgetriebe 

der Ventilkorper 33 gegenuber dem Innenumfang der mit einem gegen Federkraft aus einer Normal- 

Sackbohrung des Ventilgehauses 29 mitteis eines Dicht- lage ausruckbaren Element, dessen Lage in 

ringes 35 gleitverschiebbar abgedichtet Axial zwischen Abhangigkeit von den zwischen den Fahr- 

dem Dichtring 35 und dem SchlieBteil 33' besitzt der zeuglenkradern und dem Betatigungsorgan 

Ventilkorper 33 einen relativ geringen AuBendurchmes- 50 ubertragenen Kraften veranderbar ist, 

ser, derart, daB im Bereich der Radialbohrung 31 inner- — einer durch Lageanderungen des genannten 

halb des Ventilgehauses 29 ein Ringraum gebildet wird. Elementes steuerbaren, normal geschlossenen 

Der Ventilkorper 33 wird mitteis einer Feder 36 gegen Servoventilanordnung und 

die Ringstufe 32 gespannt Gleichachsig zur Axialboh- — einem von der Servoventilanordnung ge- 

rung 34 ist eine stoBelformiger SchlieBkorper 37 ange- 55 steuerten hydraulischen Servomotor, der mit 

ordnet der gegen die zugewandte Mundung der Axial- den Fahrzeuglenkradern bzw. der den Fahr- 

bohrung 34 vorgeschoben werden kann, um diese Axial- zeuglenkradern zugeordneten Seite des Lenk- 

bohrung 34 abzusperren. getriebes antriebsgekoppelt ist 

Normalerweise nehmen die SchlieBkorper 37 ihre Of- dadurch gekennzeichnet, daB 

fenlage ein. Erst bei groBerer Verschiebung der mit den 60 — eine Lenkhandhabe (17) einen Sollwertge- 

SchlieBkorpern 37 gekoppelten Lagerscheibe 26 wird ber (18) betatigt der fiber eine Regelstrecke 

jeweils einer der SchlieBkorper 37 gegen den zugehori- (Regler 19) mit einem als Betatigungsorgan an- 

gen Ventilkorper 33 gedrangt so daB einerseits dieser geordneten Stellmotor (10) zusammenwirkt, 

Ventilkorper 33 mit seinem SchlieBteil 33' von der und 

Ringstufe 32 abhebt und andererseits die Axialbohrung 65 — das ausruckbare Element (8) erst bei groBe- 

34verschlossenwird. ren ubertragenen Kraften bzw. Drehmomen- 

Wahrend in der in Fig. 2 dargestellten Normallage die ten eine zur Verstellung der Servoventilanord- 

jeweils mit einer Seite des Kolben-Zylinder-Aggregates nung (12) ausreichende Verschiebung ausfuhrt 
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2. Servolenkung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das ausriickbare Element (8) und die 
Servoventilanordnung (12) mit Spiel miteinander 
gekoppeltsind. 

3. Servolenkung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 5 
gekennzeichnet, daB das ausriickbare Element (8) 
mit Federvorspannung in die Normallage gespannt 

ist und diese erst dann zu verlassen vermag, wenn 
die von diesem Element iibertragenen Krafte oder 
Drehmomente die Federvorspannung iiberwinden. 10 

4. Servolenkung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Stellmotor (10) 
iiber ein Schneckengetriebe (7, 8) mit den Fahr- 
zeuglenkradern (2) antriebsgekoppelt und die 
Schnecke (8) des Schneckengetriebes gegen Feder- 15 
kraft axialverschiebbar angeordnet ist 

5. Servolenkung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Servoventilan- 
ordnung (12) sitzgesteuerte Ventile (12', 12") auf- 
weist 20 

6. Servolenkung nach einem der Anspriiche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, daB als Stellmotor ein 
Elektromotor (10) angeordnet ist 
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